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Dispositrf de deplacement motorise, par example pour monter et descendre des escaliers, 

© L'lnvention conceme d'une f aeon generate les dispositifs 
motorise*,, pour fouteuils d'handicapes ou analogues, per- 
mettant notammerrt la montee et la descente des escalliers, 
le franchissement de bordures de trottoirs, eta Selon 
l'lnvention, un essieu porte a chacune de ses deux extreme 
tes une platine (14) supportant trols roues (13); Les platmes 
(14) peuvent etre entrainees en rotation par des premiers 
moyens moteurs, tandis que les roues (13) dexhaque platine 
(14) peuvent etre entrainees de facon totalement indepen- 
dante par des seconds moyens moteurs, pour ainsi grande- 
ment faciliter la montee et la descente d'escaliers. Sont 
egalement decrhs des moyens (18) asservis de stabilisation 
de rincttnaison qui commandent les premiers et seconds 

moyens moteurs pour factlrter le maintien oHr-disposrtrf en- - 

equilibre de facon autonome. 

Application aux fauteuils d'handicapes rnotorises destines 
a monter et a descendre des escaliers avec une grande 
s ecu rite. 
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La presence invention concerne d'uhe facon ggnSrale les 
engins de transport, et en particulier un dispositif de 
deplacement motorist agence" pour etre installs sur tout type de 
ve~hicule ou de receptacle pour des personnes ou des objets, en 
5 particulier sur un fauteuil pour invalides, handicapgs, etc. 

L 1 invention concerne plus spe*cif iquement un fauteuil 
roulant motorise" pour handicap' apte a monter et descendre les 
escaliers, 3 franchir les bordures de trottoirs, etc., ce fauteuil 
pouvant etre utilis' par 1'handicapS sans l'assistance d'un accora- 
10 pagnateur. 

Le brevet de Modele Industriel Italien depose* le 20 
novembre 1981 sous le num'ro d •enregistrement 507 IB/ 81 <et la 
demande de Brevet franca is N° 82 04314 deposed le 15 mars 1982 
decrivent des dispositif s de deplacement qui comprennent un 
15 essieu, monte* sur paliers, 3 chaque extremity duquel est prevu un 
ensemble de roulement comprenant un certain nombre de roues, le 
plus souvent au nombre de trois, leur centre respectif d'finissant 
un triangle equilateral. Les axes de pivotement des—trjois roues, 
months fous, sont rendus sblidaires grace a des armatures 
20 appropri'es. Ainsi, en entratnant 1 •essieu en rotation, un tel 
dispositif de deplacement facilite dans une certain? mesure la 
montee et la descente des escaliers, le f ranchis semen t des ^ot- ^ 
dures de trottoirs, etc. . .. - - . 

Cependant , la manoeuvre de ces dispositi f s ' demeure 
25 d'licate, n'cessite la presence d"un accompagnateur et exige de sa 
- part une attention particuliere. En . e£fet , , oe dernier doit 
toujours iveiller, cant d la mbntee qu'a la descente des escaliers, 
a tirer i'ensemble vers lui de maniere f ee que, sur chaque 
ensemble de roulement, celle parmi les trois roues qui vieht buter 
30 contre la marche imm^diatement superieure (ou infSrieure) pour 
aider son f ranchissement vienne s'appliquer contre la centre- 
marche. En effet, si cette condition n'est pas remplie, il existe 
un risque que, l'essieu continuant sa rotation, cette roue depasse 
la position d»£quilibre et ne puisse prendre appui sur la marche 
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supe"rieure, pour ainsi retomber sur la marche de depart. La 
secpus*e entratnge par une tells retombe*e peut dans certain cas 
de*s£quilibrer 1 *u t i lisa teur , avec un grand risque de chute. 

La pre~sente. invention vise 3 pallier ces inconvenient s 
5 de.l/art ante*rieur et 3 proposer un dispositif de dgplacement qui 
facilite grandetnent le displacement de charges lqurdes dans des 
escaliers, etc. 

Un autre objet de la pr£sente Invention est de proposer 
un dispositif de de*placeraent dont la sgcuritg soit sensiblement 
10 accrue et qui, dans le cas d'un fauteuil pour handicap's, soit 
utilisable sans accompagnateur. 

. { . A cet effet la,pre*sente invention prdvoit un dispositif 
de de*placement motorise*, du type comprenant un chassis e*quipe* pour 
recevoir une personne ou un objet .3 transporter, et un essieu 
15 roonte* pivotant sur le.chassis dans la region infe*rieure de celui- 
ci, l'essieu i. comportant,. fix£ 3 . chacune de ses extr£mite*s , un 
moyen d 1 armature qui supporte en {>ivotement au moins trois roues, 
des premiers moyens . moteurs rgyersibles agenc^s pour entratner 
l'essieu en rotation, etudes seconds moyens moteurs reyersibles 
20 pour s£lectiveraent entratner les roues en rotation iridgpendamment 
de la rotation dudit essieu, caractexise" en ce que les premiers 
moyens moteurs entrainent les moyens d'armature par I'interme*- 
diaire d'arbres extgrieurs . creux solidaires desdits moyens 
d 'armature, et en ce que les seconds moyens moteurs entratnent 
25 . lesdites roues par 1 • interm^diaire . ;d 'arbres int£rieurs qui sont 
CQaxiaux et rectus pivotants dans les arbres exteVieurs. 

^invention sera mieux comprise .a la lecture de la 
description detail l£e suivante d'un mode de realisation par- 
ticulier de celle-ci,- donate 3 titre d'exemple et faite, en 
30 reference aux dessins annexe's, sur lesque Is : 

la figure 1 est une. vue .schema tique en perspective glp- 
bale d'un dispositif de de"placement motorise" selon la presence 
invention ; 

la figure 2 est une vue de face en coupe partielle d'une 
35 partie.de dispositif de la figure 1, 
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la figure 3 est une vue de cGte* de la partie du disposi- 
tif representee sur la figure 2, 

la figure 4 est une vue de cOte* schematique destinee a 
illustrer le f onctionnement du dispositif de deplacement, 
la figure 5 est une vue schema tique en perspective d^n 
moyen annexe prevu dans le dispositif des figures 1 d A, et 

les figures 6A 3 6E re prison tent' trfis schema tiqu.ement 
des etapes successives de progression du dispositif selon 
I 1 invention dans un escalier. 

En reference aux dessins, et en particulier aux figures 
1 3 3, un dispositif de deplacement motorise selon ^invention est 
axonte, dans le present exerapie, sur le chassis 10 d'un fauteuil 
roulant pour handicapes, invalides, etc. 

Le dispositif comprend, au dessous du bflti 10 et respec- 
tivement dans les deux regions laterales de celui-ci, deux 
ensembles de roulement a trois roues, globalement itidiques en 12, 
qui comprennent chacun trois roues 13 montees pivot antes sur des 
p la tines de support triangulaires associees 14, les axes de pivo- 
tement 16 desdites roues 13 traversant les platines triangulaires 
dans la region des sommets de celles-ci.. En reference particulifire 
& la figure 2, sur laquelle n'est represents a des fins de simpli- 
fication qu'un seul ensemble de roulement (I'autre ensemble de 
roulement etant bien entendu symetrique du premier par rapport a 
l*axe longitudinal central du" fauteuil) , on peut observer que cha- 
que platine est constitute de deux : plagues parattfcles verticales 
lAa, 14b en forme de triangle Equilateral ijtii s'fitendent de part 
et d 'autre des trois roues 12 associees et en trie lesquelles 
s'gtendent horizontalemerit les axes 16 desdites roues. On peat 
noter ici que les axes 16 assurent, outre le montage pivotant des 
Voues 13, la solidarisation des deux plaques 14a, lAb. 

Le di'spbsitif comprend eh outre des moyens d f entratne- 
ment en. rotation pour chaque platine. Comme le montre en par- 
ticuiier la figure 2, les moyens d'ehtratnement en rotation de la 
platine 1A comprennent un premier arbre 18 qui est fix6 par son 
extrfimite de droite sensiblement au centre de la plaque interieure 
lAa de la platine, par tout moyen approprie tel. que soudage, etc. 
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A des fins expliquees plus loin, l'arbre 18 est creux. Cec arbre 
18 est re 9 u pivotant dans un palier approprie 20 prgvu a 
. l'extremite inferieure des deux montants de support 22 fixes par 
leurs extremiteV supeVieures dans la region inferieure du bati 10. 
5 Les moyens d 'entrapment en rotation de la platine comprennent en 
outre une roue dentee it solidaire de l'arbre 18 qui engrene avec 
une vis sans fin tangeritielle menante 26 solidaire du bati. Comme 
on le verra plus loin, la vis sans fin 26 peut etre entratnee par 
des moyens moteurs apprdpries 3 moteur eiectrique (not, reprfi- 
10 sentes), pour ainsi faire tourrier la platine 14 dans un sens bu 
dans l'autre. Bien entendu, un dispositif d 'entrapment similaire 
entralne par la me me source mofrice et en synchronisme avec le 
premier est prevu de l'autre eOM pour la seconde platine (non 
representee). On peut niter ici que la transmission a roue dentee 
15 et vis sans fin decrite ci-dessus est du type a vis sans fin 
menante, c'est-a-dire que seule ' la vis sans fin est apte & 
encratner la roue dentee, cette derniere ne pouvant pas trans- 
mettre i U vis sans fin une rotation telle que celle qu'elle 
pourrait prendre de facon autonome (par exemple, lors de la 
20 descente d'un escalier, a des fins evidences de security). 

Le dispositif de deplacement selon le present mode de 
realisation de 1 'invention comprend en outre des moyens 
d 'entratnement en rotation des roues 13. Ces moyens comprennent un 
second arbre rocatif 30a qui est recu a rotation libre a 
25 I'interieur du premier arbre 18, et coaxial avec lui. L'extremite' 
de droite de l'arbre 30a (figure 2f deWde vets la droite au deld 
de la plaque inttfrieure 14a de la platine 14, et est solidaire 
d'une roue dent«e menante 32. La roue dentee 32 engrene avec trois 1 
roues dentfies menfies 34, tbutes de mfime diamfitre, qui sont ret fee* 
30 tivement montees sur les axes de rotation 16 des roues 13 et qui : 
sont solidaires en rotation de ceux-ci. L'arbre 30a est apte a 
etre entralne en rotation dans un sens ou dans l'autre par son 
extremite de gauche, 3 la sortie d'un mCcanisme a differentiel 
36 decrit ci-apres. Des nSoyens d 'entratnement analogues sont 
35 prevus pour les trois roues de l'autre ensemble de roulemerit du 
dispositif, non visible sur la figure 2. 



11 esc ainsi possible, a l'aide de ces seconds moyens 
d'entratnement, de mettre en rotation les trois roues 13 de chaque 
-ensemble de roulement selon on mouvement homocinetique, dans un 
sens comae dans l'autre. 
5 En reference a la figure 4, on peut deja decrire 

schematiquement le f onctionnement du dispositif de ^placement tel 
que partiellement decrit jusqu'ici . Si . le dispositif de deplace- 
ment est utilise pour la montee d'un escalier, dont deux marches 
successives ont leurs girons 40a et 40b sfipares par une contre- 
10 marche sensiblement vertical* 42. La platine 14 est aiors 
entralnee en rotation dans le sens des aiguilles d'une montre sur 
la figure (fleche 44), et ce de facon classique. Simultanement, 
lea seconds moyens d'entratnement sont commandes pour faire 
tourner les trois roues 13 egalement dans le sens des aiguilles 
15 d'une montre (fleche 46), c'est-a-dire que l'arbre interieur 30a 
sera entrainfi dans le sens inverse de celui de l'arbre exterieur 
18, du fait de ^inversion du sens de rotation au niveau de la 
transmission entre les roues dentees 32, 34. Un tel couple moteur 
exerce sur les roues 13 permet avantageusement de plaquer la roue, 
20 indiquee en 13a sur la figure 4 et dite "roue d'appui-, autour de 
laquelle est effectue le pivocement de la. platine 14 qui est a 
l'origine de la montee sur la marche superieure, contre la contre- 
marche 42, pour ainsi stabiliser cette roue 13a an assurant. son 
aaintie^ en place ferme dans le coin dfi^i ;P ar la marche 
25 infSrieure 40a et v la contre-marche 42. La rotation imprimee. aux 
roues 13 permet egalement a la roue superieure, indiquee en ; 13b, 
d'accrocher avec plus de security le bord de la marche imm€diate- 
ment superieure 40b, pour ainsi favoriser encore le- grayissement. 

Les vitesses de rotation et couples moteurs exerces 
30 respectivement sur les platines 14 et sur les, roues 13 peuyeht 
comme on L'a dit, etre totalement independants l'uo de l'autre .;. 
on pourra cependant, dans une version simplifiee, prevoir des 
moyens de transmission uniques p ur les platines et les roues. 

Lors de l'utiiisation du dispositif de dgplacement de 
35 i« invention dans un escalier droit, les roues 13 doivent etre 
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de*stabilisation latgrale; un tel dispositif de dgplacement dans 
dee escaliers en colimacon, ou plus gfingr a lenient tournants, les 
roues intgrieures £tant, a 1'aide de 1 "glectro-f rein associS, 
mises en attente jusqu»a ce que 1* ensemble de roulement exte*rieur, 
5 apres avoir route" sur une distance approprige sur le giron, soit 
prfit £ gravir (6u 3 descendre) la marche suivante, sa roue 
-porteuse" ^canc aldrs convenablement en butSe dans le coin (voir 
plus haut) ♦ 

-Un tel sysxeme de transmission d diff€rentiel pourra 
10 avantageusement £tre utilise pour le contrOle de la direction de 
emplacement de ^ensemble sur un plan horizontal (platines 
bloqu'es) , un ralentissemerit 6u un arret command' de la rotation 
de l'un des groupes de roues 13 permettant de faire tourner 
I 1 ensemble e*quip£ ? du dispositif de d'placement de l f invention vers 
15 la gauche ou vers la droite, ou encore de le faire pivoter sur 
lui— meme. 

Par ailleurs, on pourra pretvoir un troisieme Slectro- 
frein (non represent') qui sera inontg sur la cage tournante du 
diff'rentiel et agericg pour bloquer la rotation du pignon 
20 satellite 52, afin d'ob^enir une rotation parfaitement 
horaocine'tique des deux ensembles de roues, notamment pour un 
defacement du dispositif strictement en ligne droite et dans, le 
but d^viter tout patinage des roues 13. ^ 

: On pourra preVoir, coram e on le verra plus , en detail par 
25 la suite, des moyens Slectroniques de commande, de coordination et 
d 'asseryissetnent des divers mouvements du dispositif de 
1 •Invention lors de ses d£placements en montge et en descente 
d'escaliers, ainsi que sur terrain plat, 

dispositif de deplacement de V invention comprend en 
3a outre des "mdyens de "detection et de commande de l'lnelinaison de, 
la charge de*place"e. li est souhaitable, a des fins de s^curite*, 
notamment lorsque le chassis 10 sur lequel est montfe* le dispositif 
est equip' d'uh fauteuil, et qu'il s'agit done de transporter des 
personnes handicap's, invalides, etc., d*6viter tout basculement 
.35 intempestif de I'ensemble, notamment lors des operations de mont'e 
et de descente d'escaliers, au cours desquelles les points d f appui 



diaponibles sont plus r€duits et moins "fiables" que lora d'un 
deplacement sur terrain plat. 

En reference a la figure 5, lea moyens de detection 
d'inclinaison 68 comprennent, en un emplacement approprie du 
chaaais 10 qui depend du type de transport aasocie au dispositif 
de deplacement, un diaque 70 qui extend sensiblement ver- 
ticalement et qui est monte fou sur un axe horizontal 72 peasant 
par son centre et fixe au chassis. Le disque poesfide dans sa 
region inffirieure un- contrepoide 74, de telle sorte qu'il est apte 
3 tenir lieu.de reference de verticalite. Les moyens de detection 
d'inclinaison comprennent en outre un systeme optique qui est 
constitue, dans le present mode de realisation, d'une source lumi- 
neuse 76, telle qu'une diode €lectroluminescente, d'une fente 
oblongue 78 formee sensiblement horizontalement dans la region 
supSrieure du disque 70 diametra lement opposfie " au contrepoids 74, 
et de deux photodStecteurs 80, tels que des cellules photo- 
glectriques a semi-conducteurs, qui sont disposes dans l'aligne- 
ment de la source lumineuse 76. L' ensemble constitue de la source 
lumineuse 76 et des photodetecteurs 82 est monte sur un etrier 
(non reprgsentfi) dont la position autour du disque 70 est 
reglable. 

11 est ainsi possible de disposer, en sortie du 
detecteur 68 decrit ci-dessus, des signaiix eiectriques qui sont 
representatifs des variations d'inclinaison du chassis par rapport 
3 une orientation de rfference (qui sera le plus souvent 
l'orientation d'equilibre, dans laquelle le centre de gravity de 
1 'ensemble transports est aligng verticalement avec l'essieu du 
dispositif de dfiplacement). Par exemple, le systeme optique pourra 
etre concu de telle sorte que, lorsque I'inclinaison est correcte, 
les deux photodetecteurs soient eclaire* avec . la me me interisite 
et, lorsque I'inclinaison varie dans un sens ou dans 1 'autre, l'un 
des deux photodetecteurs recoive une : intensity lumineuse moindre, 
au profit de l'autre. Afin d'fviter l'action de lumieres parasi- 
tes, on montera de preference le systeme optique dans une botte 
obscure appropriee (non representee). 
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Les uioysns de contrOle asservi de 1 1 iric linaison compren- 
nent en outre, de maniere non illustrge, des doyens de commande 
des ensembles moteurs' et de transmission des* platines 14, qui 
recoivent les signaux fournis par le dStecteur 68. En effet,' si la 
5 vitesse angulaire des roues est supe*rieure 3 la vitesse angulaire 
des platines, le chassis a tendance a chuter vers l'avant ou vers 
l'arriere (selon le sens de* rotation) , et rgcijiroquement, et il 
ainsi possible, par un tel ass ervis semen tV de competiser les 
variations d'inclinaison du chassis par des actions £mme*diates au 
10 niveau de la commande de la rotation des roues et des platines. 
L* ensemble pourra done fitre maihtenu, par ces actions imm£diates 
et de faible amplitude qui seront superpose"es aux mouvements pour 
la monte*e et la descente des escaliers, a une inclinaison sen- 
siblement constante. 
15 Les moyens 68 de detection des variations de 1* incli- 

naison du dispositif autour de son point d'equilibre pourront fitre 
constitutes de tout autre dispositif, tel qu'un sysUne optique 
comportant non plus deux, mais une r a rape de photod€tecteiirs , ou 
encore un syst^me 3 jauge de contrainte. 
20 Les figures 6A et 6E, dans cet ordre, sont destinies a 

illustrer des e~tapes successives du f one t ion heme nt du dispositif 
lors de la mohte*e d'un escalier en relation avec les flfiches eh 
trait pie in illustrant des sens de rotation. Ces figures, dans 
1'ordrede la figure 6E a la figure 6A, sont Sgalement des t ine* es a 
25 illustrer le fonctionheraent du dispositif lors de la descente d'un 
escalier en relation avec les f leches en pointiiies qui indiquent 
des sens de rotation et/ou de sollicitation. 

A la montge, une premi£re.ye"tape est illustr€e en figure 
6A. Le dispositif repose par sea. deux roues 13a et 13c (et les 
30 roues symgtriques non representees) sur le giron 40a d f une marche. 
Les roues tournent dans le sens oes aiguilles d'une raontre jusqu'a 
ce que la roue ~avant" 13a vienne buter contre la contre-marche 42 
(figure 6B) et alors les roues se bloquent, leur raoteur d'entrai- 
nement continuant a appliquer un couple* 
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A ce moment le moteur d 'entraf neroent des platines . est 
mis en route tandis que le moteur de roues est maintenu en action 
mai's avec une force filectromotrice rfiduite pour que la roue 13a 
reste en butee (notamment dans le cas oO' l'escaiier presente une 
5 pente tendant a provoquer le recul du dispositif) sans entratner 
un echauffement excesaif du moteur de roues, Les roues passent 
alors de la position de la figure 6B a celle de la figure 6C dans 
laqueile la roue 13b vient reposer sur le giron 40b de la marche 
suivante. 

10 U fi S ur * **> reprfisente une etape ulterieure au cours de 

^quelle le dispositif s'fileve sur le giron 40b en prenant appui 
sur la roue 13b, les deux moteurs fitant entratnes . Une fois que le 
dispositif repose par ses deux roues 13b et 13a sur le giron 40b, 
on eat revenu,' . comme le montre la figure 6E V l'etat represente en 

15 figure 6A. Le moteur de platines est arrete et le moteur de roues 
re'mis ien marche norma le . 

A ia descente, en partant de la position representee en 
figure 6E ou les roues tournent dans le sens indiqug par les 
flfiches en pointiii'es, a faible vitesse, on passe a la position 
20 indiqtfee eh figure 6D pour iaquelle la roue 13a arrive dans le 
vide. 

Le fauteuil commence a s'incliner et cette ' inclinaison 
est detecr.ee par uh detecteur d ' inclinaison tel' que" celui 
represente en figure 5. A ce moment, le moteur de platines est mis 
25 eh route tafadis que ^ le couple moteur de roues est modify ou 
inverse pou* que les roues soient en freinage. Ainsi la roue 13a 
descend en reftant en appui cohtre la contre-marche. Cet inversion 
du setts de ■soiUcitatioh en rotation des roues esc maintenue tan- 
d is que 1' on passe de la position de la figure 6C et 6B . 

C'est seulement quand on a atteintla position xllustcfie 
en figure 6B que le moteur de platines est arretfi et que le moteur 
de roues est mis en route dans une direction propre a dgpiacer le 
dispositif vers la position illustrSe en figure 5A et le cycle se 
r£pete a la marche suivante. 



30 



01 9 3 473 

n 

Pour raettre en oeuvre les processus demerits en relation 
avec les figures 6A a 6E ec 6E a 6A, on utilisera c.pmme dgtecteurs 
d 'informations, d'une part un detecteur de force contre-e*lectro- 
motrice associe* au moteur d 'ent ratnement des roues, d 'autre part 
un dgcecteur d ' inc linaison, tel par exemple celui decrit en rela- 
tion avec ia figure 5. 

Des moyens sont pre*vus pour assurer le f onctionneraent 
srir et fiable dans 1'une ou 1'autre de trois configurations, 
possibles . 

Dans une premiere configuration, de dfiplacement normal 
oO deux roues de chaque platine sent poshes, le detecteur 
d 'inclinaison agit sur le moteur de deplacement de platine pour 
maintenir une inclinaison sensiblement constante. 

Dans une deuxieme configuration, de monte*e d'escaliers 
ou de trottoir, la vitesse de rotation des roues est limitge et le 
detecteur de force contre-e*lectromotrice (f.c.e.m.) du moteur de 
roues est mis en oeuvre dfcs qu'une variation de la f .c.e.nu est 
de tec tee, indiquant la butee de la roue avant contre une contre- 
marche. A ce moment, la mise en rotation de la platine est 
declenchee pour une rotation de 120° tandis qu'un couple continue 
a etre applique* aux roues dans le sens de 1 'avancement . 

Dans une troisieme configuration, de descente d'esca- 
lier, le detecteur d 'inclinaison detecte le moment oO le fauteuil. 
commence a pencher, indiquant qu'une roue avant a depassg le plan 
d'une marche. A partir de ce moment, il declenche le moteur de 
platines pour une rotation de 120° et commande le moteur de roues 
pour que celles-ci soient en freinage, de sorte que la roue en 
cours de descente reste bien contre la cpnt re-mar che. Pendant 
cette phase de rotation de la platine, sa vitesse de. rotation es^ 
asservie par le detecteur d f inclinaison pour que le fauteuil reste 
a inclinaison sensiblement constante. 

Les divers "moyens deer its ci-dessus et- qui constituent 
le dispositif de dgplacement motorise* selon 1* invention pourront 
etre soumis a la commande centralisee d'une unite* num£rique, .tel 
qu'a microprocesseur . En particulier, on pourra pre*voir dans une 
m€moire associee 3 ce dernier des informations concernant les tra- 
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jets les plus souvent effectu&s, ce qui s 'avSrera : particuli§rement 
.untile dans le cas S'uhe application auk fauteuils pour handicap's. 
• Dans le cas oQ le dispositif est monte" sur un chassis sur lequelv: 
sont pre*vues des poigne*es de manoeuvre 6u de prehension, H sera 
5 avantageux de pr'gvoir les divers organes de commaride du 
dgplaceuient dans la region de ces poigne*esi ; .;' * 7 

En outre, dans le but d'obtenir une grande precision 
tant dans le de*placement du dispositif que dans ce raaintien de son 
£quilibre, les raoteurs d •entrainement utilises pourront atre du . 

10 type pas-a-pas. 

Enfin on pourra pr^voir en association avec le disposi- 
tif selon I'invention tout inoyen annexe destine" a en amgliorer la 
s6curit6* En particulier, dans le cas d'une utilisation avec des 
escaliers en colimaQon relativement resserrgs, il peut arriver que 

15 la profondeur des marches du cOte* intfirieur de I'escalier soit 
insuffisante pour procurer 2 la roue "porteuse" inte*rieure un 
appui satisfaisant pour la montfie des marches, cette roue pouvant 
glisser facilement en perdant sa prise. Dans ce cas, il sera utile 
de pre*voir, dans le region de l*int£rieur de I'escalier et tout le 

20 long de celui-ci, des moyens de maintien auxiliaires 3 cables, 
cre*mai 1 leres , etc., aptes a coopfirer avec des moyens compl£men- 
taires pr£vus sur le chassis 10* 

Enfin, la pr£sente invention n'est pas limited au mode 
de realisation dgcrit, mais en inclut toute variante ou modifica- 

25 tion que pourra y apporter l'homme de l*art. 

En particulier, la 6ource d 'alimentation en energie 
electrique pourra consister soit en un ou plusieurs accumulateurs 
months sur le bati, soit encore, par exemple dans le cas d'un 
usage domestique, en une source externe telle que la tension du 

30 secteur, relive au dispositif par un cable conducteur qui pourra 
etre associe* a un enrouleur de cable ou analogue. 11 est Igalement 
possible d'e*quiper un escalier de. deux rails aliroentateurs 
longeant le trajet qui doit etre parcouru par le dispositif, des 
contacts a balais correspondants gtant preVus sur le dispositif 

35 pour collecter tout au long du defacement la tension pr'sente 
entre les deux rails. 
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Enfin, on pourra concevoir le dispositif de transport de 
if^ifc.c a ce qu'il soit de*montable , pour pouvoir passer par 
♦ .triple d r un chassis de manutention i un chassis de fauteuil pour 

^wr^icape". • * 

Bien entendu, on pourra aussi pr£voir des moyens de 
nmnmon d f un ou plusieurs des divers asservissetnents pour per- 
ii^rLre une commande manuelle directe des rooteurs. 



REVENDICATIONS 



,L. Dispositif de de*placement motorist, du type" comprc- 
nant un chassis (10) Sqtrepe* pour recevoir une personne ou un objec 
a transporter, et un essieu monte" pivotarit sur le chassis dans la 
region infSrieure de celui-ci, l^essieu comport ant, rixfi a chacune 
de ses extremity's, un ihoyen d 'armature (14) qui suppdrte en pivo- 
teraent a.u moins trois roues * ( 1 3) > des premiers : moyeris mb'teurs 
reavers ib les agencgs pour entrainer l'iassieu'en rotation, et des 
seconds moyens moteurs re*versib les' pour select i demerit entrainer 
les roues en rotation indSpendamment de la rotation dudit essieu, 
caracte*rise- en ce que -les = premiers moyens moteurs entrainent les 
moyens d/armature (14) par lUnterme*diaire d'arbres exte*rieurs 
creux (18) solidaires desd its moyens d» armature, et en ce que les 
seconds moyens moteurs entrainent lesdites roues (13) par 
l'interm^diaire d'arbres interieurs (30a,'*30b) qui sont coaxiaux 
et, recus pivotants dans ' les arbres £xt£rieurs (18). 

2. Dispositif selon la revindication 1, carac tgrise* en 
ce qu'il coraprend en outre des iraoy ens de transmission a engrenages 
(32, 34) entre les arbres inte*rieuVs (30a; 30b) et les roues (13). 

_ 3. Dispositif S6l6n»-l»ahe des revendications 1 ou 2, 

caract^ris^ en ce qu'il comprend 'en outre; un Woven de transmission 
a planStaires (50a, 50b) et satellite (52) entre les seconds 
moyens moteurs et les roues (13) V - " . 

4. Dispositif selon l f une quelconque de^ 

1 3 3, caractfrris^ en ce.^4l comprend «in outre des moyens pour 
commander independamment >les premiers et seconds moyens moteurs en 
fonction d • informations fournies *£ar des moyens de 1 dgtectidn (70, 
76, 78, 80) d'inclinaison du chaasisV ' ; 

5. Dispositif^selon: la revendication 4; caracte*rise' en 
ce que les moyens "de detection cbraprennent , en combinaison, un 
moyen d'obturation (70, 78) montg fou sur un axe horizontal (72) ' 
solidaire du chassis, des moyens demission de lumiere (76) et des 
moyens de detection de lumiere (80). 4 
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6. Dispositif de dgplacemenc motorist, du type compre- 
nant un chassia (10) equip<J p ur recevoir uiie personne ou un objet 
a transporter, et un eaaieu montfi pivotant eur le chaaais dans la 
region infe-rieure de celui-ci, l'easieu comportant, fixe 3 chacune 
de aea extremity , un moyen d'armature (14) qui supporte en pivo- 
tement au moins troia roues (13), dea premier, moyens moteura 
reveraiblea agenda pour entratner l'essieu en rotation, et dea 
seconds moyens moteura reversibles pour ., sfilectivemenf entratner 
les roues en rotation independannnent de la rotation audit essieu, 
caract«rise en ce qu'ii comprend en outre un moyen de detection 
d'inclinaison et un moyen . de detection de force contre- 
eiectrpmotrice des seconds moyens moteura, et des, moyens de com- 
oande pour actionner les premiers et seconds moyehs moteurs en 
rtfponse aux signaux de ces detecteurs et a un ordre externe de 
configuration (deplacement normal, montfie, descente). 

7. Dispositif selon la revendication 6, caractSrise en 
ce que, en configuration de deplacement normal* le detecteur 
d 'inclinaison agitsur les premiers moyens moteurs pour maintenir 
une inclinaison sensiblement constante. 

8. Dispositif selon la revendication 6, caracterise en 
ce que, en configuration de montee.,. le detecteur de force contre- 
filectromotrice.esf mis en oeuvre pour indiqiier labutee d'iirie roue 
contre un contre-marche et pour entratner en consequence la mise 
en rotation de la platine pour une rotation pr€determinee tandis 
qu'un couple, continue 3 etre applique aux roues dans-' le sens de 
1 'avancement. , ,, 

9. Dispositif selon la revendication 6, caracterise en 
ce que, en configuration de descente,, le detecteur d'inclinaison 
dStecte > moment oQ le fauteuil commence a pencher a llextremite 
d'une march| pour declencher, le premier moyen moteur pour line 
rotation pr«dfterminge et pqur commander les seconds moyens 
moteurs pour que les roues spient en freinage. 

10. Dispositif selon l«une quelconque des revindications 
6 3 9, caracterise en ce que, au cours de tons . lea mouvements 
intermediaires, le dStecteur d » inclinaison agit aur les premiers 
moyena moteurs pour maintenir une inclinaison constante en 
accelerant, ralentissant ou inversant le sens de rotation desdits 
premiers moyens moteurs. 
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